












Останнім етапом є проект,  у  якому  створюються цілі додатки  з нуля. 
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ние  задач  кинематики  для  плоского шарнирного  четырехзвенника  на  ос‐
нове представления векторов комплексными числами. 












Запись  векторных  уравнений  с  использованием  показательной 







Цель  работы. Показать,  что  представление  векторов  комплексными 
числами  для  исследования  кинематики  плоских  механизмов  с  помощью 
аналогов  скоростей  и  ускорений  обладает  определенными  преимуще‐
ствами по сравнению с другими способами решения этой задачи. 
Материал  и  результаты  исследований. Итак,  покажем  определение 
аналогов скоростей и ускорений на примере плоского  стержневого четы‐
рехзвенника, кинематика которого уже была рассмотрена ранее в [3]. Схема 
механизма  изображена  на  рис.  1,  а.  Размеры  звеньев:  ;0,1ABl ì  
;0,3BCl ì   ;0,25CDl ì   0,2 .ADl ì  Кривошип вращается с постоянной уг‐



































 1 10 2a 10 3a 10 2a 10 3a 10
Given
i l1 exp i 1  i 2a l2 exp i 2  i 3a l3 exp i 3 
l1 exp i 1  i l2 2a exp i 2  l2 2a2 exp i 2  i l3 3a exp i 3 
l3 3a
2













































2 1 2a 2 3.465







vBa i l1 exp i 1  vBa 0.05 0.087i
vCa i 3a l3 exp i 3  vCa 0.004 0.003i
 
vB 1 vBa vB 0.5 0.866i
vC 1 vCa vC 0.036 0.025i
aBa l1 exp i 1  aBa 0.087 0.05i




aBa aB 8.66 5i
aC 1
2










легко  определять  численные  значения  возможных  перемещений  точек  и 
звеньев механизма при применении принципа Лагранжа.  
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